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Résumé 
Parmi les méthodes utilisées pour exploiter  les résultats d’un essai d’indentation instrumentée se 
trouve la notion de déformation représentative, initialement introduite par Tabor. Dans ce travail, une 
nouvelle expression de la déformation représentative ainsi que de la vitesse de déformation 
représentative pour un comportement élastique visco-plastique sont proposées. La formulation a été 










                                                                                                                                      (1) 
L’effort appliqué sur un indenteur conique d’angle θ est exprimée par : 
𝐹 = 𝑓(𝐾, 𝐸, 𝑚, 𝑛, ℎ, ℎ̇, 𝜃, 𝜐, 𝜇)                                                                                                               (2) 
Avec K étant la consistance, E le module d’élasticité, m le coefficient de  sensibilité à la vitesse, n le 
coefficient d’écrouissage, h la profondeur de pénétration, ℎ̇ la vitesse de pénétration, 𝜐 le coefficient 
de Poisson et 𝜇 le coefficient de frottement. En appliquant le Π-théorème qui stipule qu’une fonction 
de i variable peut être réduit en une fonction de i-j variable où j étant le nombre d’unités 
fondamentales : 











𝑚)                                                                                     (3) 








                                                                                                                                           (4) 




 est proportionnelle à la contrainte représentative, on définit : 




𝑖(𝑚, 𝐾, 𝜃, 𝜐, 𝜇)                                                                                                                            (6) 
Mots Clés : Indentation conique, déformation représentative, vitesse de déformation représentative 
